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1.4.2. Modelos de tiempo discreto . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 52

1.4.3. Modelos de eventos discretos . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 53

7
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1.5.3. Gráficos . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 91

1.5.4. Manejo básico de los datos . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 95

1.5.5. Valor NA (Not Available) . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 97

1.5.6. Conversión del tipo de datos . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 98

1.5.7. Control del flujo . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 99
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2.4. Circuitos eléctricos . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 176

2.4.1. Ejemplo 1: circuito rectificador . . . . . . . . . . . . . . . . . 176
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4.6. Inicialización del modelo en Modelica . . . . . . . . . . . . . . . . . . 495

4.6.1. Planteamiento de la inicialización . . . . . . . . . . . . . . . . 495

4.6.2. Variables de tiempo continuo . . . . . . . . . . . . . . . . . . 496
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5.7.8. Salida gráfica . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 591

5.7.9. Problemas en una dimensión . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 591

5.8. Ecuación de transferencia de calor . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 593

5.8.1. Ejemplo 1: transmisión de calor en una varilla rectangular . . 597

5.8.2. Ejemplo 2: transmisión de calor en una superficie cuadrada . . 599

5.9. Ecuación de ondas . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 601

5.9.1. Ejemplo 1: cuerda fija en sus dos extremos . . . . . . . . . . . 603

5.9.2. Ejemplo 2: cuerda fija sólo en un extremo . . . . . . . . . . . 605

5.10. Ecuación de Laplace . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 606

5.10.1. Ejemplo 1: condensador 2D relleno con 2 dieléctricos . . . . . 608
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